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Formulario de Mecánica

1 Coordenadas Cartesianas: (x, y, z)

1.1 Cinemática

Posición: ~r = xı̂+ y|̂+ zk̂
Velocidad: ~v = ẋı̂+ ẏ|̂+ żk̂
Aceleración: ~a = ẍı̂+ ÿ|̂+ z̈k̂

1.2 Diferenciales

Ĺınea: d~l = dxı̂+ dy|̂+ dzk̂

Superficie: d~S = dydzı̂+ dxdz|̂+ dxdyk̂
Volumen dV = dxdydz

1.3 Operadores

Gradiente: r =
@ 

@x
ı̂+

@ 

@y
|̂+

@ 

@z
k̂

Divergencia: r · ~F =
@Fx

@x
+
@Fy

@y
+
@Fz

@z

Rotor: r⇥ ~F =

✓
@Fz

@y
� @Fy

@z

◆
ı̂+

✓
@Fx

@z
� @Fz

@x

◆
|̂+

✓
Fy

@x
� @Fx

@y

◆
k̂

Laplaciano: r2 =
@2 

@x2
+
@2 

@y2
+
@2 

@z2

1.4 Transformación de coordenadas

Ciĺındricas: x = ⇢ cos� y = ⇢ sin� z = z
Esféricas: x = r sin ✓ cos� y = r sin ✓ sin� z = r cos�
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1.5 Esquema Coordenadas Cartesianas
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2 Coordenadas Ciĺındricas: (⇢,�, z)

2.1 Transformación de vectores unitarios

⇢̂ = cos�ı̂+ sin�|̂ �̂ = � sin�ı̂+ cos�|̂ k̂ = k̂

2.2 Cinemática

Posición: ~r = ⇢⇢̂+ zk̂
Velocidad: ~v = ⇢̇⇢̂+ ⇢�̇�̂+ żk̂
Aceleración: ~a = (⇢̈� ⇢�̇2)⇢̂+ (2⇢̇�̇+ ⇢�̈)�̂+ z̈k̂

Aceleración: ~a = (⇢̈� ⇢�̇2)⇢̂+ 1
⇢

d
dt

⇣
⇢2�̇

⌘
�̂+ z̈k̂

2.3 Diferenciales

Ĺınea: d~l = d⇢⇢̂+ ⇢d��̂+ dzk̂

Superficie: d~S = ⇢d�dz⇢̂+ d⇢dz�̂+ ⇢d⇢d�k̂
Volumen: dV = ⇢d⇢d�dz

2.4 Operadores

Gradiente: r =
@ 

@⇢
⇢̂+

1

⇢

@ 

@�
�̂+

@ 

@z
k̂

Divergencia: r · ~F =
1

⇢

@(⇢F⇢)

@⇢
+

1

⇢

@F�

@�
+
@Fz

@z

Rotor: r⇥ ~F =


1

⇢

@Fz

@�
�
@F�

@z

�
⇢̂+


@F⇢

@z
� @Fz

@⇢

�
�̂+

1

⇢


@(⇢F�)

@⇢
� @F⇢

@�

�
k̂

Laplaciano: r2 =
1

⇢

@

@⇢

✓
⇢
@ 

@⇢

◆
+

1

⇢2
@2 

@�2
+
@2 

@z2
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2.5 Esquema Coordenadas Ciĺındricas
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3 Coordenadas Esféricas: (r, ✓,�)

3.1 Transformación de vectores unitarios

r̂ = sin ✓ cos�ı̂+ sin ✓ sin�|̂+ cos ✓k̂ ✓̂ = cos ✓ cos�ı̂+ cos ✓ sin�|̂� sin ✓k̂ �̂ = � sin�ı̂+ cos�|̂

3.2 Cinemática

Posición: ~r = rr̂
Velocidad: ~v = ṙr̂ + r✓̇✓̂ + r�̇ sin ✓�̂
Aceleración: ~a = (r̈ � r✓̇2 � r�̇2 sin2 ✓)r̂ + (r✓̈ + 2ṙ✓̇ � r�̇2 sin ✓ cos ✓)✓̂ + (r�̈ sin ✓ + 2ṙ�̇ sin ✓ + 2r�̇✓̇ cos ✓)�̂

Aceleración: ~a = (r̈ � r✓̇2 � r�̇2 sin2 ✓)r̂ + (r✓̈ + 2ṙ✓̇ � r�̇2 sin ✓ cos ✓)✓̂ + 1
r sin ✓

d
dt

⇣
r2�̇ sin2 ✓

⌘
�̂

3.3 Diferenciales

Linea d~l = drr̂ + rd✓✓̂ + r sin ✓d��̂

Superficie d~S = r2 sin ✓d✓d�r̂ + r sin ✓drd�✓̂ + rdrd✓�̂
Volumen dV = r2 sin ✓drd✓d�

3.4 Operadores

Gradiente: r =
@ 

@r
r̂ +

1

r

@ 

@✓
✓̂ +

1

r sin ✓

@ 

@�
�̂

Divergencia: r · ~F =
1

r2
@(r2Fr)

@r
+

1

r sin ✓

@(sin ✓F✓)

@✓
+

1

r sin ✓

@F�

@�

Rotor: r⇥ ~F =
1

r sin ✓


@(sin ✓F�)

@✓
� @F✓

@�

�
r̂ +

1

r


1

sin ✓

@Fr

@�
�
@(rF�)

@r

�
✓̂ +

1

r


@(rF✓)

@r
� @Fr

@✓

�
�̂

Laplaciano: r2 =
1

r2
@

@r

✓
r2
@ 

@r

◆
+

1

r2 sin ✓

@

@✓

✓
sin ✓

@ 

@✓

◆
+

1

r2 sin2 ✓

@2 

@�2
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3.5 Esquema Coordenadas Esféricas
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4 Más cálculo vectorial

4.1 Teoremas integrales

Teorema de Gauss:

˚

V

r · ~F dV =

‹

@V

~F · d~S

Teorema de Stokes:

¨

S

(r⇥ ~F ) · d~S =

˛

@S

~F · d~l
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